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Einrichtung zur Abstands- und Geschwindigkeitsmessung von Qbjekten 

Die Erfindung betrifft eine Einrichtung zur Abstands- und Geschwindigkeitsmessung von 
Objekten mittels Radaipulsen 

Stand der Technik 

Zur Detektion von Objekten mittels Radarsensoren werden gemaB der DE 19963006A1 
Radaipulse ausgesendet. Die von einem Zielobjekt reflektierten Pulse werden derart 
ausgewertet, dass unterschiedliche Ortsauflosungen und unterschiedliche Abmessungen 
hinsichtlich Entfemung und Lange einer virtuellen Barriere erreicht werden konnen. In 
einem empfangsseitigen Mischer werden die empfangen Radarpulse radt den verzbgerten . 
sendeseitigen Radarpulsen korreliert. tJber die Differenzfrequenzen (Dopplerfrequenzen) 
zwischen gesendeter Oszillatorfrequenz und der Frequenzen des vom Ziel reflektierten 
und empfangenen Signale werden Geschwindigkeiten gemessen. Einsatz fmden solche 
Radarsensoren mit Primarinfomiation Distanz als Einparkhilfen, ACC, Stop&Go Betrieb, 
Totewinkeldetektion im Kraftfahrzeugbereich. Zur Precrash-Sensierung ist die 
Primarinformation die Geschwindigkeit. 

Vorteile der Erfindung 

Mit den Merkmalen der Anspruchs 1, das heiCt einem empfangseitigen Mischer, der 
empfangene Radarpulse mit verzogerten sendeseitigen Radarpulsen korreliert, einer 
Steuereinrichtung zur Vorgabe von Range-Gates innerhalb derer die dem Mischer 
zufiihrbaren Radarpulse beziiglich ihrer Pulsverzogerung kontinuierlich ansteigend 
und/oder abfallend veranderbar sind, einer Umschalteinrichtung zur Realisierung 
mehrerer Betriebsmoden insbesondere zum Konstanthalten der dem Mischer zufiihrbaren 
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sendeseitigen Radarpulse bezuglich ihrer Verzogerung, um insbesondere 
Dopplerfrequenzen zu messen. zum Riacksetzen oder Anheben der Verz5gerung auf einen 
bisherigen oderneuen Startwert und/oder kontinuierlicheren VerSnderung der 
Verzogerung insbesondere in eine einer vorausgegangenen Veranderung gegenlaufigen 
Richtung und einer Auswerteeinrichtung fur Abstands- und Geschwindigkeitswerte 
anhand der Mischerausgangssignale, kann ein Radarsensor mehrere funktionale 
Anforderungen, beispielsweise Einparkhiife, Precrash und ACC, Stop&Go gleichzeitig 
erfUllen und eine notwendige intelligente Umschaltung vomehmen, damit zu jedem 
Zeitpunkt jede der Funktionen ihre benotigten Informationen in definierten 
Toleranzgrenzen erhalt. Situationsbedingte Konflikte, insbesondere Messkonflikte, konne 
hierbei vermieden werden. 

Ein Modusumschaltung von Abstandsmessung EM zur Geschwindigkeitsmessung GM 
kann nicht zu jeder beliebigen Zeit stattfinden. Wegen des Sweep-Verfahrens 
(kontinuierliches Verandem der dem Mischer zugefuhrten sendeseitigen Radarpulse 
bezuglich ihrer Verzogerung) konnen hier Zeitverziige auftreten. Mit den MaBnahmen 
der Erfmdung konnen diese Zeitverziige vermieden bzw. vermindert werden. 
Im Betriebsmode der Abstandmessung konnen Zweideutigkeiten, Phantom- Objekte und 
Scheinreflexionen auftreten. Zweideutigkeiten entsprechen bei einer 
Einsensorkonfiguration und dem Tracken mehrerer Ziele, dass sich zwei Objekte 
(annahemd) ira gleichen Entfeinungspunkt aufhalten und auf Grund der 
Messinformationen allein nicht zwischen einem und der wirklichen Anzahl von Objekten 
unterschieden werden kann. Zweideutigkeiten bedeutet bei einer Einsensorkonfiguration 
und dem Tracken mehrerer Ziele, dass ein Objekt mehrere Reflexionszentren in 
unterschiedlichen Entfemungen besitzt und allein auf Grund der Entfemungsinformation 
des Radarsensors nicht unterschieden werden kann, ob es sich um mehrere oder ein 
Objekt handelt. Phantom- Objekte treten bei der Abstandsmessung wegen der 
unterschiedlichsten radarspezifischen Effekte auf, z.B. Doppleneflexionen , 
Storsender,.,.. Andererseits konnen bei einer Zweisensorkonfiguration und der 
Anwendung von Triangulationsverfahren Scheinreflexionen entstehen, die Objekte an 
einem Ort vortauschen, wo kein Objekt ist. Derartige Zweideutigkeiten, Phantom-Objekte 
und Scheinreflexionen konnen niit der erfindungsgemaBen MaBnahmen drastisch 
reduziert werden. AuBerdem ist es m5glich die Einschrankung der 
Geschwindigkeitsmessung auf Verfolgung nur eines Objektes aufzuheben und die gleiche 
Mehrzielfahigkeit wie bei der Entfemungsmessung zu gewahrleisten und gleichzeitig 
Relativgeschwindigkeitsmessung via Doppler durchzufiihren. 
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In den Unteranspriichen sind vorteilhafte Ausgestaltungen der Erfindung aufgezeigt. So 
konnen durch Ausgestaltung der Auswerteeinheit anhand der ermittelten 
Geschwindigkeitswerte die Grenzen fur die Range-Gates festgelegt werden. 
Bewegte Objekte k5nnen auf Grund eines ansteigenden 

Geschwindigkeitsgradienten/ Amplitude detektiert werden. Auch die Position eines 
beweglichen Objektes ist aufgrund der Maximalamplitude bei der 
Dopplerfrequenzmessung detektierbar. Aus der detektierten Position lasst sich auch ein 
Geschwindigkeitsoffset eines Objekt schatzen. Bei einem Range-Gate Wechsel ist eine 
Dopplerfrequenzmessung durch einfache Steuerung der Umschalteinrichtung moglich. 
Die Umschalteinrichtung kann auch eventgetriggert steuerbar sein, um auf Grund einer 
erkannten Reflexion in den Betriebsmode'"Geschwindigkeitsmessung zu gelangen oder in 
eine Veranderung der Verzogerung der dem Mischer zugefuhrten sendeseitigen 
Radarpulse in gegenlaufiger Richtung. 

Eine Piausibilisierung von Objekten kann durch Auswertung weiterer Reflexionen 

erfolgen, insbesondere wenn die Verzogerung der dem Mischer zugefiilirten 
sendeseitigen Radarpulsen in gegenlaufiger Richtung nach einer erkannten Reflexion 
vorgenommen wird. 

Aus gewonnenen Abstandsmessungen kann eine Abstandhistorie zur Detektion von 
Objektmustem erstellt werden. 

Auf Grund der Geschwindigkeitsmessungen kSnnen Schatzwerte fiir erwartete Precrash- 
Situationen erstellt werden. Insbesondere kann dann in den Betriebsmode 
Geschwindigkeitsmessung umgeschaltet werden, um Dopplerfrequenzen zu messen. 

Zeichnungen 

Anhand der Zeichnungen werden Ausfiihrungsbeispiele der Erfindung erliiutert. Es 
zeigen 

Figur 1 ein Prinzipschaltbild einer Einrichtung nach der Erfindung, 

Figur 2 bis 4 verschiedene Strategien mit kombinierten Messmodi, 

Figur 5 den Entfemungsmessbetrieb, 

Figur 6 den Geschwindigkeitsmessbetrieb, 

Figur 7 eine Objektdetektion, 

Figur 8 eine Positionsdetektion, 

Figur 9 geschatzte Geschwindigkeitsoffsets, 

Figur 10 eine Aufbereitung von Situationsanalysen, 
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Figur 1 1 einen Pre-Crash Zeitablauf 
Beschreibung von Ausfuhrungsbeispielen 

Prinzipiell erfolg die Abstandsmessung durch eine indirekte Laufzeitmessung eines 
ausgesendeten Radarpulses. Hierzu ist gemaB Figur 1 ein Tragerfrequenzoszillator 1 mit 
einer Schwingfrequenz (Mittenfrequenz) bei z.B. 24 GHz oder 77 GHz vorgesehen, der 
uber einen Leistungsteiler 2 seine Schwingfrequenz an zwei Schalter 3 und 4 weiterleitet. 
Durch Schalter 3 wird die Schwingfrequenz pulsfrequenzmoduliert, so dass zur 
Sendeantenne 5 Radarpulse gelangen, deren Wiederholfrequenz und Breite durch die 
Pulsfrequenzerzeugung 6 innerhalb der Steuerungseinrichtung 7 vorgegeben werden. Die 
indirekte Laufzeitmessung geschieht durch die Auswertung niittels eines 
empfangsseitigen Mischers 8, der die von der Empfangsantenne 9 empfangenen 
Radarpulse niit jeweils um eine definierte Zeit verzOgerten Radarpulse, die Uber den 
Schalten 4 zu Mischer 8 gelangen korreliert, Liegt ein niederfrequendes Signal am 
Ausgang des Mischers 8 an, entsprechen sich Laufzeit des reflektierten Radarpulses und 
der Pulsverzogerung dt. Die Distanz des den Radarpuls reflektierenden Objektes kann 
iiber s = 0.5 * dt*c berechnet werden (Auswerteeinrichtung 11). 
Die Geschwindigkeitsnnessung geschieht mittels der Auswertung der Dopplerfrequenzen 
(Auswerte Einrichtung 1 1), die ebenfalls am Ausgang des Mischers 8 anliegen. Hierfiir 
wird die Pulsverzogerung dt solange festgehalten bis sich ein Objekt auf einer 
Relativgeschwindigkeit v im Abstand s an der Radar angenzihert hat. 
Zu beachten ist hierbei, dass der sensitive Bereich innerhalb des gesamten Messbereichs 
S genau genommen eine Breite von b= 2*pd*c besitzt, die proportional zur Dauer pd des 
Radarpulses ist. Der Ort der maximale Amplitude reprasentiert den Abstand s. Dieser 
diskrete ,£ntfemungspunkt" mit der Ausdehnung b wird Range-Gate genannt. Die 
Vorgabe der Range-Gates innerhalb derer die dem Mischer 8 zufuhrbahren sendeseitigen 
Radarpulsen (iiber Schalter 4) beziiglich ihrer Pulsverzogerung kontinuierlich ansteigend 
und/oder abfallend veranderbar sind, geschieht ebenfalls Uber die Steuereinrichtung 7, 
beispielsweise Uber entsprechend steuerbare Verzogerungsleitungen. 

Der hier betrachtete Radarpulssensor kann Entfemung und Gescbwindigkeit. nicht parallel 
messen. Er kann jedoch mehr als einen Mischer besitzen die von einer PulsverzSgerung 

mit der Zeitverzogerung dt versorgt werden. Im Entfemungsmodus EM sweept der 
Radarsensor die Pulsverzogerung dt und somit einen gewissen Entfemungsbereich durch 
(kontinuierliche Veriinderung der Pulsverzogerung). Durch entsprechende 
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Auswertesoftware konnen hier mehrere Ziele verfolgt (getrackt) zu werden. Im 
Geschwindigkeitsmodus GM, auf den uber eine Umschalteinrichtung 10 innerhalb der 
Steuereinrichtung 7 umgeschaltet werden kann, wird die PulsverzOgerung dt solange 
festgehalten bis das zumessende Objekt in das Range-Gate eingedrungen ist und eine 
Dopplerfrequenz ani Mischerausgang (IFouOerzeugt. Ist die Dopplerinformation 
abgegriffen, kann der Radarsensor zu einem nachsten Range-Gate respektive 
Pulsverzogerung dt uraschalten und auf die nachste Dopplerinformaion warten. 

Im foigenden werden Strategien beschrieben, wie die Pulsverzogerung dt so angesteuert 
werden kann, dass ein kombinierter Messmodus entsteht, der die Eigenschaften von 
Entfemungsmodus EM und Geschwindigkeitsmodus GM kombiniert. Die Strategien sind 
in den Figuren 2 bis 4 illustriert. 

Strategic A (Figur2): Vom Nahbereich si beginnend wird der Bereich vom Radarsensor • 
weg durchsucht nach reflektierenden Objekten. Bei s2 wird dieser Vorgang abgebrochen. 
Die Pulsverzogerung dt wird auf einem konstanten Wert gehalten, was es nun ermoglicht 
bei s2 Dopplerfrequenzen zu messen. Friihestens nach einer erfassten Dopplerfrequenz 
und spiitestens nach einer maximalen Halterperiode wird die Pulsverzogerung dt wieder 
zuriickgesetzt/zurUckgeschaltet auf dt =2*sl/c (bisheriger Startwert). 

Strategic B (Figur 2): Vom Nahbereich bei si beginnend wird der Bereich vom 
Radarsensorweg durchsucht mit kontinuierlich ansteigender Pulsverzogerung. Bei s3 
wird ein Objekt 01 detektiert. Um Objekt 01 eine niedertolerierte Relativgeschwindigkeit 
wie der Dopplerinformation zuzuordnen, wird die Pulsverzogerung dt auf dt=2*s4/c 
zuruck geschaltet mittels der Umschalteinrichtung 10. Friihestens nach einer erfassten 
Dopplerfrequenz und spatestens nach einer maximalen Halteperiode wird die 
Pulsverzogerung dt wieder zuriickgeschaltet auf dt =2*sl/c. Kann dem Objekt 01 keine 
Relativgeschwindigkeit zugeordriet werden, kann davon ausgegangen werden, dass sich 
das Objekt entfemt hat. Hierbei kann nach der Halteperiode tHalte analog ein dt 
=2*(s3+ As)/c eingestellt werden. (S3-s4) und As sind zu applizieren. Kann dem Objekt 
1 wiederum keine relativ Geschwindigkeit zugeordnet werden, wird der Vorgang 
abgebrochen. Das verbessert dariiber hinaus die Performance zur Unterdruckung von 
Scheinreflexionen und Zweideutigkeiten, da Scheinreflexionen keine 
Relativgeschwindigkeit haben. Dagegen haben Zweideutigkeiten in vielen Fallen eine 
uneinheitliche Relativgeschwindigkeit. Das gilt insbesondere bei 
Mehrsensorkonfigurationen. 
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Strategic C (Figur 2): Bin Range-Gate bei s5 wird durch einen Scan von si angefahren. 
Nach Ermittlung der Dopplerfrequenz oder einem tHalte wird der Bereich zwischen s5 
und si ein weiteres Mai durchsucht mit gegenlaufiger PulsverzGgerung. So kann 

ausgeschlossen werden, dass durch das Setzen eines Range-Gates ein Objekt naher als s5 
iibersehen wird. Durch das wiederholtes Scannen kann die Bestimmung der Entfemung 
fiir ein weiteres Range-Gate fur ein Objekt mit mehreren unterschiedlichen 
Reflektionszentren verbessert werden. Das verbessert dariiber hinaus die Performance zur 
Unterdriickung von Scheinreflexionen und Zweideutigkeiten. 

Strategic D (Figur 3): Erlaubt eine sofortige Plausibilisierung eines Objekts, dass zum 
ersten Mai naher als s6 zum Radarsensor gekommen ist. Das ist notwendig, falls eine 
Detektionsentscheidung bei einer Distanz dicht unterhalb von s6 getroffen werden muss. 

Strategic E (Figur 3): Die Flankensteilheit verringert die Empfmdlichkeit aber auch den 
Abtastzyklus. Erwartet ein Algorithmus ein Objekt mit groBem Radarquerschnitt ist eine 
geringere Empfindlichkeit zur Prasenzuberprufung ausreichend. Auch hier erfolgt durch 
die abfaliende Flanke fur die entfemteren Objekt bei s7 eine friihrnoglichste 
Plausibilisierung. 

Strategic F (Figur 4): Erlaubt eine schnellere Plausibilisierung von beliebigcn Objekten 
sobald sic durch die Signalverarbeitung erkannt wurden. Sobald cine Reflexion erkannt 
wird, wird die Pulsverzogerung dt gegenlaufig wieder abgesenkt, urn durch eine weitere 
Reflektion eine erhohte Plausibilitiit und weniger Anfalligkeit vor Phantom-Objekten zu 
erhalten. Das Objekt slO wird in einem Zyklus 6 mal plausibilisiert wahrend sU 2 mal 
plausibilisiert wird, dass heiUt die nachstgelegenen Objekte werden am besten 
plausibilisiert. Das Objekt bei s9 ist in diesem Beispielszenario als Phantom-Objekt nicht 
weiter verfolgt worden. S8 ist hierbei die kleinste Reichweite des Sensors. Legt man den 
Schwerpunkt auf die Plausibilisierung von Objekten, die neu in die Reichweite des 
Radarsensors kommen, kann s8 durch die maximale Reichweite des Radarsensors ersetzt 
werden und die Abtastrichtung zum Radarsensor hin umgckehrt wird. 

Auch die Kombinationen der verschiedenen Strategien bringt weitere Vorteile mit sich, 
wie z.B. die Kombination von Strategic D und A. Ist s6 die maximale Reichweite des 
Radarsensors, kann jedes Objekt einer Objektlistc, die hieraus generiert wurde, durch ein 
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Oder mehrere Messstrategien A mit aus Dopplerinformationen abgeleiteten 
Relati vgesch windigkeiten erganzt werden.' 

Die Strategic kann auch so ausgebildet werden, das nacii jedem Wechsel eines Range- 
Gates eine Umschaltung von Distanzmessen auf Geschwindigkeitsmessen vorgenommen 
wird. 

Die Steuereinrichtung 7 kann als MikrocontroUer ausgebildet sein und die Aufgaben 
Pulsfrequenzerzeugung 6 (Takt z.B. 5 MHz), Pulsverzogerung, Umschaltung 10 und 
Auswertung 1 1 iibemehmen. 

Die Auswerteimichtung 1 1 kann anhand der ermittelten Geschwindigkeits werte die 
Grenzen der Range-Gates festlegen. 

In Figur 5 ist das Ergebnis einer Detektionsmessung des Entfemungsmessbetriebs im 
Scanmode dargestellt. Verschiedene Range-Gates sind zur Dai'stellung unterschiedlich 
grau eingefarbt. 

Figur 6 zeigt den Geschwindigkeitsmessbetrieb mit Detektion von Halbwellen 
(Dopplerfrequenz). Aus den Halbwellen wird ein binares Signal gebildet, um die 
Nulldurchgange und damit die Dopplerfrequenz genauer zu bestinomen. 

Figur 7 zeigt eine Objektdetektion aufgnind einer ansteigenden Amplitude/Gradienten im 
Geschwindigkeitsmessbetrieb. 

Figur 8 zeigt die Detektion des Maximum des Empfangssignals. Bei maximaler 
Amplitude sind Empfangssignal und zeitlich verz5gertes Signal zeitgleich beim Mischer. 
Hierdurch kann der Zeitpunkt der eingestelUen Entfemung und somit die Messentfemung 
bei der Dopplerfrequenzmessung mit hoher Genauigkeit bestimmt werden. 

Aus der detektierten Position eines Objekts kann auf Grund der hohen Gute der 

Entfemungsmessung und der tJberabtastung (Messung mehrerer Range Gates) bei dem 
modellbasierten Ansatz einer geradlinigen Bewegung auch ein Geschwindigkeits-Offset - 
Vektor Vr (r) - innerhalb eines Range-Gates geschatzt werden (Figur9). 
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In Figur iO ist dargestellt wie aus Einzelzieimessungen eine Abstandshistorie 
(Distanzhistorie) erstellt werden kann durch Sammeln von Einzelmessungen (collect past 
peak-list) und erstellen eines Zeit/PeakDiagramms. Daraus lasst sich eine 
Situtationsanalyse erstellen und eine Detektion von Objektmustem (Object Pattern) 
anhand der Progression derPeaklist. Dies ist insbesondere fur die Schatzung von 
erv^arteten Crash-Situtationen wichtig. 

Figur 1 1 zeigt einen Pre-Crash Zeitablauf. Die Distanzmessungen sind zeitgetriggert 
(innerhalb von 10 ms wird jeweils ein 7m Bereich gescannt). Die 
Geschwindigkeitsmessungen sind eventgetriggert im Bereich von 1,5 bis 18 ms. Aus der 
Verabreitung der Messwerte lassen sich Crash-Situationen schatzen um Vorwamsignale 
fur einen zu erwarteten Crash auszugeben (Prefiresignal) oder Parameter fUr die 
Auslosung eines Airbags oder einer Korrektur der Annaherungsgeschwindigkeit 
(Presetparameter). 
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Patentanspriiche 

1. Einrichtung zur Abstands- und Geschwindigkeitsmessung von Objekten mittels 
Radarpulsen mit folgenden Merkmalen: 

- einem empfangseitigem Mischer (8), der empfangene Radarpulse mit verzOgerten 
sendeseitigen Radarpulsen korreliert, 

- einer Steuereinrichtung (7) zur Vorgabe von Range-Gates innerhalb derer die dem 
Mischer (8) zufuhrbaren Radarpulse bezuglich ihrer Pulsverzogening kontinuieriich 
ansteigend und/oder abfallend veranderbar sind, 

- einer Umschalteinrichtung (10) zur Realisierung mehrere Betriebsmodi insbesondere 
zum Konstanthaiten der dem Mischer (8) zufulirbaren sendeseitigen Radarpulse 
bezuglich ihrer Verzogerung, um insbesondere Dopplerfrequenzen zu messen, zum 
Riicksetzen oder Anheben der Verzogerung auf einen bisherigen oder neuen 
Startwert und/oder zur kontinuierlichen Verzogerung insbesondere in eine einer 
vorausgegangenen Veranderung gegenlaufigen Richtung, 

- einer Auswerteeinrichtung (11) fUr Abstand- und Geschwindigkeitswerte anhand der 
Mischerausgangsignale. 

2. Einrichtung nach Anspruch 1, dadurch gekennzeichnet, dass die Auswerteeinrichtung 
(11) ausgestaltet ist aus festgestellten Entfernungsanderungen Geschwindigkeitswerte zu 
prognostizieren, welche anhand gemessener Dopplerfrequenzen verifiziert bzw. 
feinkorrigiert werden.- 

3. Einrichtung nach Anspruch 1 oder 2, dadurch gekennzeichnet, dass die 
Auswerteeinrichtung (11) ausgestaltet ist, anhand der ermitteltem Geschwindigkeitswerte 
die Grenzen flir die Range-Gates festzulegen. 
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4. Einrichtung nach einem der Anspruchen 1 bis 3. dadurch gekennzeichnet, dass die 
Umschalteinrichtung (10) von der Steuereinrichtung (7) derart steuerbar ist, dass bei 
einem Range-Gate Wechsel eine Dopplerfrequenzmessung durch Konstanthalten der 
Verzogerung der demMischer (8) zufulirbaren sendeseitigen Radarpulse erfolgen kann. 

5. Einrichtung nach einem der Anspruche 1 bis 4. dadurch gekennzeichnet, dass die 
Auswerteeinrichtung (1 1) ausgestaltet ist ein bewegtes Objekt aufgrund eines 
ansteigenden Geschwindigkeitsgradienten/ Amplitude zu detektieren. 

6. Einrichtung nach einem der Anspruche 1 bis 5, dadurch gekennzeichnet dass die 
Auswerteeinrichtung (11) ausgestaltet ist die Position eines bewegenden Objektes 
aufgrund der Maximalamplitude der Dopplerfrequenzmessung zu detektieren. 

7. Einrichtung nach Anspruch 6, gekennzeichnet, dass die Auswerteinrichtung (11) 
ausgestaltet ist zu einer detektierten Position eines Objektes einen Geschwindigkeits- 
Offset zu schatzen. 

8. Einrichtung nach einem der Anspruche 1 bis 7, dadurch gekennzeichnet, dass die 
Umschalteinrichtung (10) eventgetriggert steuerbar ist, d,h. eine Umschaltung in einen 
anderen Betriebsmode, z.B. ein Konstanthalten der Verzogerung der demMischer (8) 
zugefuhrten sendeseitigen Radarpulse bei vorheriger Variation der Verzogerung oder 
Verandem der Verzogerung in gegenlaufiger Richtung aufgrund einer erkannten 
Reflexion. 

9. Einrichtung nach einem der AnsprUche 1 bis 8, dadurch gekennzeichnet, dass zur 
Plausibilisierung einer Objekterkennung bei einer erkannten Reflexion die Verzogerung 
der dem Mischer (8) zufuhrbaren sendeseitigen Radarpulse in gegenlaufiger Richtung 
derart veranderbar ist, dass insbesondere eine weitere Reflexion gewonnen werden kann, 
die mit der zuvor erkannten Reflektion korrelierbar ist. 

10. Einrichtung nach Anspruch 9, dadurch gekennzeichnet, dass die Auswerteeinrichtung 
(11) ausgebildet ist aus gewonnenen Abstandsmessungen eine Abstandshistorie zu 
erstellen und anhand dieser Abstandshistorie Objektmuster zu detektieren. 
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1 l.Einrichtung nach einem der Anspruche 1 bis, dadurch gekennzeichnet, dass die 
Auswerteeinrichtung (11) ausgebildet ist den Geschwindigkeitsmessungen Schatzwerte 
fiir erwartete Crash-Situationen zu erstellen, 

12. Einrichtung nach Anspruch 11, dadurch gekennzeichnet. dass die 
Auswerteeinrichtung (11) ausgebildet ist, bei erwarteten Crash-Situationen die 
Ujmschalteinrichtung (10) in den Betriebsmode Konstanthalten der Radarpulse beziiglich 
ihrer Verz5gerung zu steuem, um Dopplerfrequenzen zu messen. 
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Einrichtung zur Abstands- und Geschwindigkeitsmess im^ von Obiekten 
Zusammenfassung 

Zur Abstands- und Geschwindigkeitsmessung von Objekten mittels Radarpulsen werden 
gesendete und empfangene Radarpulse in einem empfangseitigen Mischer (8) korreliert. 
In einer Steuereinrichtung (7) zur Vorgabe von Range-Gates werden die dem Mischer (8) 
zufuhrbaren sendeseitigen Radarpulse bezuglich ihrer Pulsverz5gerung kontinuierlich 
ansteigend und/oder abfallend verandert. Mittels einer Umschalteinrichtung (10) kann auf 
den Dopplerfrequenzraessbetrieb umgeschaltet werden oder auf den Abstandsmessbetrieb 
riickgesetzt werden. 

(Figur 1) 
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